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@ Systeme de security pour vehlcule automobBe. 

@ Systeme de securite pour vehicule automo- 
bBe, comportant des moyens pour commander 
au motns un organe de securite en situation de 
retoumement du vehlcule automobile, caracte- 
rise par le fait qu'U comporte un gyrometre (10) 
mesurant ta vitesse de rotation de roulis et des 
acceierometres (11, 12, 13) et des moyens elec- 
troniques (9) pour traiter les signaux de ce 
gyrometre et des acceierometres pour 
commander I'actionnement de Torgane de 
securite. 
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SYSTEME DE SECURITE 



La presente Invention a pour objet un systeme de 
security pour vehicule automobile comprenant des 
moyens pour commander au moins un organe de 
securite en situation de retournement du vehicule. 

Pour des raisons de securite en cas de retourne- 
ment, on prevoit un arceau de securite fixe et deploye 
sur les vehicules de type coupe. Pour des raisons 
esthetiques, on cherche a evKer cet arceau fixe. On 
a deja envisage de monter un arceau escamotable 
abaisse en position de repos. Cet arceau se met auto- 
matiquement en position relevee des I'amorce d'un 
retournement 

la presente invention a pour but de foumir un 
systeme de securite <fun organe de securite dont le 
pilotage permet de discriminer, avec une bonne pre- 
cision, les cas de retournement notamment lies aux 
derapages. 

Seton une caracteristique, le systeme de securite 
comporte un gyrometre mesurant la Vitesse de rota- 
tion de roulis et des acceierometres et des moyens 
electronlques pour traiter les signaux de ce gyrometre 
et des acceierometres pour commander Tactionne- 
ment de I'organe de securite. 

Salon une caracteristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour calcuier le rapport 
d 'acceleration transversal e sur ['acceleration ven> 
cale et si ce rapport depose un seuil predetermine 
pour autoriser ('integration de la vitesse angulaire de 
roulis issue du gyrometre pendant une p6riode de 
temps predeterminee et si le signal resultant de l'inte- 
gration d6pose une valeur seuil predeterminee (SJ 
pour commander Pactionnementde I'organe de secu- 
rity 

Selon une caracteristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour calcuier un module de 
racceleration dans le plan du vehicule a partir des 
signaux d'acceleratlon longitudinale et d 'acceleration 
transversale des acceierometres si cette valeur 
depasse un seuil predetermine pour autoriser Tinte- 
gration de la vitesse angulaire de roulis issue du gyro- 
metre pendant une periode de temps predeterminee 
et si le signal resultant de ('integration depasse une 
valeur seuil predeterminee (SJ pour commander 
I'actionnement de r organe de securite. 

Selon une caracteristique, la commande du sys- 
teme de securite est actionnee lors de forte valeur de 
la vitesse de rotation de roulis du vehicule. 

Selon une caracteristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour calcuier un module de 
racceleration dans le plan du vehicule a partir des 
signaux d'acc&leration transversale et d'acceleration 
longitudinale et si c module depasse un seuil prede- 
termine (S2) pour commander I'actionnement de la 
commande de I'organe de securite. 

^invention va maintenant etre decrite avec plus 



VEHICULE AUTOMOBILE 



de detail en se referant a un mode de realisation 
donne a titre d'exemple et represente par les desslns 
annexes sur lesquels: 
5 - La figure 1 est une vue partielle d'un vehicule 
equip6 du dispbsitif selon {Invention, 

- La figure 2 est une vue en elevation du meca- 
nisme du dispositif, 

- La figure 3 est une vue de la commande asso- 
rt? ciee au dispositif, 

• La figure 4 est un schema fbnctionnei de relec- 
tronique de pilotage du dispositif, 

- La figure 5 est un schema de la strategic de pOo- 
tage, 

15 - La figure 6 est un schema de vehicule en diffe- 
rentes situations de retournement 
En se reierant a la figure 1 , le systeme comprend 
deux organ es de securite 1. Ces organes sont des 
arceau 3 montes plvotants autour <faxes longltudf- 
20 naux 2 du vehicule sur des supports 3 fixes laterale- 
ment a la caisse du vehicule. II y a un arceau par 
siege. 

En position de repos, ces arceaux sont replies 
dans la position A, derriere les sieges a I'interieur de 

25 Penveloppe de caisse. Us presentent des moyens 
<f accrochage cooperant avec des verrous 4. Us peu- 
ventse deployer, en pivotant, jusqu'a ce que les orga- 
nes d'accrochage vlennent s'enclencher dans les 
verrous 4. Dans la position deployee rep6ree B, les 

30 arceaux assurent la securite des passagers. Chaque 
arceau debat derriere le siege dans un plan transver- 
sal vertical. 

Le mouvement de ptvotement est donne par des 
organes d'actionnement par exemple des verlns 
35 pneumatiques 6 acttonnes chacun par du gaz haute 
pression contenu dans une cartouche 7. L'anivee du 
gaz sous pression dans le virin 6 est controlee par 
une vanne pyrotechnique 8 commandee par une unite 
electronique 9. 
40 Uelectronique 9 recott les informations d'un gyro- 
metre 10 de mesure du roulis, d'un accelerometre 11 
longitudinal, d'un accelerometre 12 transversal, d'un 
acceterometre 13 vertical. 

Les signaux de mesure provenant des accelero- 
45 metres longitudinal et transversal 11 et 12 sont 
envoyes a un circuit de calcul 14 qui determine un 
module d'acceleration dans le plan du vehicule. Ce 
calcul est du type K T (tr) 2 + Kl Le signal du circuit 
14 est envoye a deux comparateurs 15 et 25 qui deter- 
so minent si le signal depasse ou non les seuits S 4 et S« 
predetermines. 

Les signaux provenant des acceierometres trans- 
versal et vertical 12 et 13 sont envoyes a un compa- 

rateur 16 determinant si le rapport -J^r: depasse un 
55 WW* 

seuil Si predetermine; 
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Les signaux de sortie des circuits 15 et 16 sont 
envoyes par I'intermedlaire d'un circuit OU 17 a un cir- 
cuit 18. 

Le signal du circuit 25 envoie un signal de valida- 
tion a une commande 24 par rintermediaire d'un cir- 
cuit OU 23. 

Le signal provenant du gyrometre a roulis 10 fndi- 
que la vitesse angulaire de roulis. Ce signal est 
envoy6 a un circuit dlntegration 19 assuramTintegra- 
tion du signal vitesse du gyrometre a roulis 10 et a un 
comparateur 22. Le circuit d'integration 19 recoit le 
signal du circuit 18. 

L'integration du signal vitesse de roulis est assu- 
me par le circuit 19 pendant une periode de temps 
predeterminee. Ce signal integre est envoye a un 
comparateur 20 qui, si ie signal depasse un seuil pre- 
determine S 2 , envoie un signal de validation a une 
commande 24 par Hntermediaire d'un circuit OU 23. 
Cette strategic permet d'integrer le signal vitesse de 1 
roulis pendant des pfiriodes de temps finies, ce qui 
permet de s'affranchir ainsi des problemes de derive 
dOs aux offsets. 

Le signal du gyrometre 10 est envoye a un 
comparateur 22 determinant si le signal depasse un 
seuil predetermine S3. Le signal de sortie du compa- 
rateur 22 est envoy6 avec le signal du comparateur 20 
sur le circuit OU 23 commandant le dispositrf 24 
d'actionnement du verin. 

Les drfferents seuils et la periode de temps durant 
laquelle on autorise I'integration sont definis en fonc- 
tion du v6hicuJe (structure, dynamique). 

La commande electronique du systeme tient 
compte des diverses situations de retournement 

Si le seu3 S n est d6pass6, ctest-a-dire si le rapport 
acceleration transversale 12 sur acceleration verti- 
cale 1 3 est superieur a ce seuil, I'integration du signal 
du gyrometre 10 est realisee pendant la periode de 
temps AT detlnie par le circuit 1 8. Si la valeur de cette 
integrate est superieure au seuil S 2 , ie comparateur 
20 declenche la commande du systeme de securite. 
Cette commande intervient, en partculier, en cas de 
retbumement sur plan incline (figure 6A); Dans ce 
cas, le vecteur M 9 sort du triangle de substentation du 
vehicule (triangle de substentation defini par la hau- 
teur du centre de gravite et la demi-voie du vehicule. 

Ce cas peut aussi se produire en cas de dera- 
page suM d'une reprise d'adherence ou d'un obstacle 
(figure 6C). Ce derapage peut se produire meme sous 
faible acceleration transversale si le vehicule est sur 
un sol de faible adherence. 

Au moment de la reprise d'adherence ou du choc 
contre I'obstacie, le rapport ^acceleration transver- 
sale sur acceleration verticaie peut depasser le seuil 
Si et autoriser I'integration du signal vitesse angulaire 
du roulis 10. 

Si la valeur du module de ('acceleration dans (e 
plan horizontal du vehicule donne parl'expression K T 
(tt) 2 + Kl (Yt) 2 ^ superieure au seuil S 4 , I'integration 



du signal du gyrometre 1 0 est realisee par le circuit 1 9 
pendant la periode de temps AT definie par ie circuit 
18. Si la valeur de Tintegrale depasse le seuil S* le 
comparateur 20 declenche la commande de I'arceau. 

5 Cette commande intervient dans les cas Biustr6s figu- 
res 6B, 6C deja pris en compte dans le cas precedent 
Mais on fait intervenir la notion cfanticipation interes- 
sante pour obtenlr un meilieur temps de reponse en 
comportement dynamique du vehicule. 

10 SI la valeur de la vitesse angulaire de roulis est 
superieure au seuil S 3 , le comparateur 22 declenche 
la commande de I'arceau. 

Si la valeur du module de racceieration dans le 
plan horizontal du vehicule est superieure au seuil S§, 

15 on declenche la commande de I'arceau. Cette 
commande intervient notamment en cas de choc late- 
ral violent 

Le systeme de securite pourraft etre applique a 
d'autres organes de securite qu'un arceau de s6cu- 

20 nte. 

En resume, le dispositif electronique dont le 
schema synoptique est donn6 figured permet la mise 
a feu du verin lorsque I'une au moins des conditions 
suivantes est r6alis6e : 
25 - le module de racceieration dans le plan horizon- 
tal du vehicule est superieur au seuil S 6 , 
— la vitesse angulaire de roulis est superieure au 
seuil S 3( 

- Le module de racceieration dans le plan hori- 
30 zontal du vehicule est superieur au seuil S 4 et 

Tangle de roulis est superieur au seuil S 2t 

- le rapport acceleration transversale sur accele- 
ration verticaie est superieure au seuil Si et 
P angle de roulis est superieur au seuil S 2 . 

35 

Revendications 

1. Systeme de securite pour vehicule automobile, 
40 comportant des moyens pour commander au 
moins un organe de securite en situation de 
retoumement du vehicule automobile, caracte- 
rise par le fait quit comporte un gyrometre (10) 
mesurant la vitesse de rotation de roulis et des 
45 acceierometres(11, 12, 13) et des moyens 6lec- 
troniques (9) pour traiter les signaux de ce gyro- 
metre et des acceierometres pour commander 
I'actionnement de I'organe de s6curit6. 

50 2. Systeme seion la revendication 1 , caracterise par 
le fait qu'Q comporte des moyens de traitement 
pour calculer le rapport d'acceieration transver- 
sale sur racceieration verticaie et si ce rapport 
depose un seuil predetermine pour autoriser 

55 I'integration de la vitesse angulaire de roulis issue 
du gyrometre (1 0) pendant une periode de temps 
predeterminee et si le signal resultant de i'inte- 
gration depose une valeur seuil predeterminee 
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(SJ pour commander i'actionnement de I'organe 
de securite. 

3. Systeme selon Tune quelconque des revendica- 
tions pr6cedentes f caracterise par le fait qu'il s 
comporte des moyens de traitement pour cajculer 

un module de ('acceleration dans le plan du v6hi- 
cule a partir des signaux d' acceleration longitudi- 
nale et d'acceleration transversale des 
accelerometres et si cette valeur depasse un 10 
seuil predetermine pour autoriser Integration de 
la vitesse angulaire de roulis issue du gyrometre 
(10) pendant une pediode de temps pr6determi- 
nee et si le signal resultant de ^Integration 
depasse une valeur seuH pr6d6termin6e (SJ is 
pour commander I'actionnement de forgane de 
security. 

4. Systeme selon Tune quelconque des revendica- 
tions precedentes, caracterise par le fait que la 20 
commande du systeme de securite est actionnee 

lors de forte valeur de la vitesse de rotation de 
roulis du vehicle. 

5. Systeme selon la revendicatton 1 , caracterise par 25 
le fait qu'il comporte des moyens de traitement 
pour caiculer un module de ('acceleration dans le 
plan du vehicute a partir des signaux d'acc&era- 

tion transversale et d'acc6leration longitudinale 
et si ce module depasse un seuil predetermine 30 
(S 5 ) pour commander I'actionnement de la 
commande de Porgane de securite. 

6. Systeme selon Tune quelconques des revendtca- 
tions precedentes, caracterise par le fait que 35 
forgane de securite est un arceau mobile de 
securite. 

7. Systeme se|on la revendication 6, caracterise par 

le fait que cet arceau (1) est monte pivotant 40 
autour (Tun axe longitudinal (2) du v6hicule et 
porte des moyens d'accrochage susceptibles de 
s'endencher dans un verrou. 

8. Systeme selon Tune quelconque des revendica- 45 
tions 6 et 7, caracterise par le fait qull comporte 
deux arceaux associes chacun a un siege. 
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DECLENCHEMENT SORTIE#ARCEAU 
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I -PLAN INCLINE ( QUASI -STATIOUE) 




H-RETOURNEMENT SOUS ACCELERATION TRANSVERSALE 




in -DERAPAGE + REPRISE D 'ADHERENCE OU OBSTACLE 
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